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pradowo. Stad rola ukladu regulacji jest wypracowanie zadanych wartoSci skltadowych
pradu stojana.

Po pewnych uproszczeniach (zwigzanych z pominieciem wplywu anizotropii, nasycenia
magnetycznego, zjawisk histerezy, pradéw wirowych, wyzszych harmonicznych przestrzen-
nego rozktadu pola w szczelinie powietrznej, koncentracji uzwojen), symetryczny troéjfa-
zowy silnik klatkowy mozna opisa¢, w wirujacym uktadzie wspoétrzednych zy zwigzanym

z wektorem strumienia stojana, rownaniami
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gdzie poszczegélne oznaczenia jak w (2.1) oraz dodatkowo M, - moment wytwarzany w ma-
szynie, wys - predkosc katowa wirowania ukltadu wspdélrzednych réwna w metodzie SFOC
predkosci katowej wektora przestrzennego gs strumienia stojana. U podstaw wykorzysta-
nej metody sterowania lezy przyjecie ukladu odniesienia, tak aby ¢, = 0, czyli %s =,

Roéwnanie (6.5) okreélajace moment elektromagnetyczny przybiera wtedy postaé
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Zakladajac, ze uklad regulacji zapewnia v, = const, otrzymujemy proporcjonalnos¢ roz-
wijanego momentu elektromagnetycznego do sktadowej is, pradu stojana. 7 kolei stru-
mien 1., mozna regulowa¢ skladows is,. Niestety, tak zaproponowane tory regulacji nie
sg odsprzezone - zmiany i, skutkujg pojawieniem si¢ stanéw przejSciowych na 1 . Jest
to zjawisko doskonale znane i wynika ono bezpo$rednio z réwnan (6.2)—(6.4). Oznaczajac

Wyps — Powm = Wy, otrzymujemy uklad réwnan
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